Алгоритмічні та програмні компоненти САПР пристрою на основі механізма Скота-Расела та його застосування в машинах легкої промисловості by Щербань, В. Ю. & Левков, І. О.
Інформаційні технології в науці, виробництві та підприємництві 
Київський національний університет технологій та дизайну 
29 
 
3. Розроблений транслятор для реалізації силового розрахунку 
плоского механізму для завдання зовнішнього навантаження на робочі 
ланки. 
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ALGORITHMIC AND PROGRAMMATIC COMPONENTS OF SAPR OF DEVICE ARE ON THE 
BASIS OF MECHANISM SKOTA-RASELA   AND HIS APPLICATION IN THE MACHINES OF 
LIGHT INDUSTRY 
Annotation. The purpose of work is kinematics and power research of flat mechanism 
for determination of moving, speeds,  accelerations of points on workings links and forces 
which arise up between the links of mechanism at implementation of worker cycle, as 
functions of corner of rotation of anchorman link. 
At a power calculation external forces and moments of forces can be set in an analytical 
kind, for it the proper translator was developed. Got information utillized for optimization of 
structural parameters of flat mechanism, that allowed to reduce the dynamic loadings in 
workings links and promote reliability of work of mechanism. 
Keywords: mechanism, working link, speed, acceleration, cordinates of points. 
Вступ 
Метою роботи є кінематичне та силове дослідження плоского 
механізму для визначення переміщень, швидкостей,  прискорень точок на 
робочих ланках та сил, які виникають між ланками механізму при 
виконанні робочого циклу, як функцій кута обертання ведучої ланки. 
При силовому розрахунку зовнішні сили та моменти сил можна 
задавати в аналітичному вигляді, для чого був розроблений відповідний 
транслятор. Отримані данні використовувалися для оптимізації 
конструктивних параметрів плоского механізму, що дозволило знизити 
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Важливим етапом в дослідженні плоских механізмів є їх кінематичне 
дослідження – визначення траєкторії руху, швидкостей і прискорень 
окремих точок ланок. Цей етап є дуже важливим. Він дозволяє оцінити 
відповідність технічних параметрів механізму їх проектним значенням. 
Крім того, результати кінематичного дослідження використовуються 
надалі при виконанні кінематичного дослідження і оптимізації конструкції. 
При кінематичному дослідженні плоских механізмів широкого 
поширення набув метод векторних контурів, коли ланки механізму 
представляються у вигляді векторів. Наявність замкнутих кінематичних 
ланцюгів в механізмах приводить до того, що механізм представляється як 
замкнутий векторний контур, який міняє свою конфігурацію в процесі 
руху механізму. 
Для переходу від векторної форми до аналітичної здійснюється 
проектування отриманих векторних рівнянь на осі декартової координатної 
системи (по аналогії із статикою). Отримані системи рівнянь алгебри 
явним чином зв'язують між собою переміщення, кути повороту окремих 
ланок, що дозволяє використовувати їх надалі при визначенні швидкостей 
і прискорень. 
Мета роботи кінематичний та динамічний аналіз роботи кривошипно-
повзунного механізму голководу швейної машини(рис.1). 
Довжини ланок кривошипно-повзунового механізму ABC задовольняє 
умовам: BC=1,37AB, BD=2,27AB. При обертанні кривошипа 1 навколо 
нерухомої вісі А точка D шатуна 2 описує траєкторію на деякому участку, 
близьку до прямої q-q і перпендикулярної до вісі Ax руху повзуна 3. 
 




Рис.1. Структурна та кінематична схема 
Основна система рівнянь для визначення кінематичних параметрів має 
вигляд  
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де 2ϕ - кут обертання шатуна;  2l - довжина шатуна механізму голководу 
швейної машини; 4ϕ - кут нахилу вектора між нерухомими опорами; AA y,x - 
координати точки на кривошипі; AA vy,vx - проекції вектора швидкості точки 
А на координатні вісі; AA wy,wx - проекції вектора прискорення точки А на 
координатні вісі; 2ω - кутова швидкість шатуна; 2ε - кутове прискорення 
шатуна.  
Висновки 
1. На підставі теоретичних досліджень визначено основні 
кінематичні параметри плоского механізму – переміщення, швидкість та 
прискорення точок ланок механізму. 
2. Здійснено кінетостатичне дослідження на підставі якого визначені 
реакції в шарнірних парах плоского механізму, як функції кута обертання 
кривошипу. 
3. Розроблений транслятор для реалізації силового розрахунку 
плоского механізму для завдання зовнішнього навантаження на робочі 
ланки. 
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